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TDO50､図1 (C) ､図10 (C) )により計測される｡また､車輪角度およびステ
アリング角度を計測するために､それぞれ光学式ロータリーエンコーダ(駆動輪用:
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である｡ここでn､ ･･131 ㌦ま下肢パラメータにより決まる係数であり､ i.l･ hlL,､ k:iは
.1-
関節角度によりのみ決まる変数であるoまた勺ま
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臓者 稗蕋?H.K. 葡艪?T.W. ?B萪?N.S. 挽蜥?
年齢(歳) 田"?3 田?60 鉄R?5 鉄R?
病型 賠や?mf. 賠や?X. ?F萃?X. 薄ﾖb?
麻痔側 班B?Rt. 班B?Lt. 班B?Lt. ?B?
発症からの期間(日) ???9 ?3B?0 ???13 ???
麻痔側下肢Br.Stage ?HuB?TⅠ ?HuB?TⅠ ?HuHuB?TⅠ ?HuB?
Barthelhdex 田?25 ??40 田?20 都R?
体幹下肢運動年齢(月) 湯? 途?0 ?"絣?1 ??
:---. 噺?2?M.S. 挽蜥?Ke.S. 
年齢(義) 鼎B?5 ??29 



































職者　　　　　　T. T.　H. K Y.H.　T.W.　I. M.　N.S.　M. Y.
最短駆動速度(km/≠)　　　　　　　2.3　　1.I)　　2.2　　　3.1I 1.8　　　2.2　　　3.7
平均駆動速度: 2.4km仙































































































































d～f PASセット後の自走　　d:前進開始時､ e:前進走行中､ ∫ :後進走行中
5)考察
麻捧側下肢に随意的な関節運動が生ぜず､筋電活動も見られない完全片麻捧患者に
おいても､足漕ぎ式車椅子の直線的な駆動が可能であることが明らかとなった｡足漕
ぎ車椅子操作時に完全麻埠下肢にペダル漕ぎ運動が惹起される一因として､下位脊髄
にあるcentralpatterngenerator (CPG)によってが活性化している可能性があげ
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られる｡脊髄損傷犬などで､完全脊髄損傷後後肢に自動的なステッビング運動が生じ､
ひいては後肢による歩行機能が再現されることが我々の先行研究でも判明している｡
また､上位腰髄の電気刺激で完全脊髄損傷者でCPG賦活によるステッビングが見られ
ることも報告されている｡今回の結果が直ちにCPG賦活によるものと断定するのは尚
早であるが､その可能性もあるものとして現在研究を続行中である｡
また､麻疹はないものの､パーキンソン症状としてのすくみ足のため強い歩行障害
を呈する患者でも､スムースなペダル漕ぎ運動で高速移動が足漕ぎ車椅子で可能であ
ることが判明した｡このことは､パーキンソン病､パーキンソン症候群に起因するす
くみ足に広く適用できることを示している｡また姿勢障害のため起立歩行が困難な症
例でも､転倒の危険性が全くない状態で自走することが可能であることも判明してい
る｡
pASを搭載した足漕ぎ車椅子は､筋力のきわめて低下した歩行障害者にも適用でき
ると共に､坂道走行も容易にできることを示している｡また､このパワーアシスト方
式は､前後方向-のアシストも可能な機構となっている､そのため､どのような走行
条件においても十分な制動能力を有しており､安全性の高い車椅子走行を実現したも
のとして評価される｡
C : FES制御式足漕ぎ車椅子､自走式足漕ぎ車椅子の研究結果のまとめ
図34　足漕ぎ車椅子の3つの走行方式
軽度から重度の障害まで柔軟に対応可能
今回開発した足漕ぎ車椅子には､図34に示すごとく､自走方式､電気モータパワ
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-アシスト方式､ FES制御方式の3つの方式があり､搭乗者の身体的状況に応じて自
由に組み合わせることができる｡したがって､起立歩行がほとんど不可能な重度の肢
体不自由者から歩行に何らかの介助が必要な軽度肢体不自由者まで幅広く適用でき
る新しい移動システムといえる｡
4時には体を拭いて
あげなくちゃ
図35　足漕ぎ車椅子の行政的意義
歩行機能劣化者の自立
心身の健康の再獲得
日常生活がリハビリ
積極的社会参加
介護負担の軽減
｣L
医療費､介護費の削減
労働^ロの増加
が期待できる
このような多用途的に適用できる足漕ぎ車椅子によって､種々の原因､種々の程度
の歩行障害者が下肢によってペダルを漕いで移動することができるため,下肢･体幹
の廃用性変化を予防･改善し,下肢･体幹の筋力増強,随意性の再獲得などのリハビ
リテーション効果を高めることができるとともに､それら歩行障害者に移動能力を再
獲得させることができる｡これにより､歩行障害者の家庭内自立を促し､さらに積極
的な社会参加を期待することができる｡ことに高齢社会においては歩行障害はあるも
ののそれ以外は高齢者の比率が増加するものと思われる｡さらに､上記のような効果
によって､介護者の負担の軽減も期待できる｡したがって,医療費や介護費の大幅な
削減と生産性の向上が期待できるとともに､税収の増加も期待できるという行政的意
義も大きい｡
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